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Opis

KAmod CAN-TXRX jest transceiverem magistrali CAN z uktadem MCP2542FD. Pozwala wysyta¢ oraz odczytywac dane z
magistrali CAN dziatajacej w najnowszych standardach CAN 2.0 oraz CAN FD oraz zawiera szereg zabezpieczen chronigcych
przed uszkodzeniem. Modut nie jest kontrolerem magistrali CAN - odpowiednie ramki danych, zgodne ze standardem CAN,
musi otrzymac z ukfadu sterujgcego - np. mikrokontrolera. Komunikacja z modutem odbywa sie poprzez interfejs szeregowy
z sygnatami C-RX oraz C-TX. Poziom napiecia interfejsu szeregowego mozna ustawi¢ w zakresie 1,7...5 V. Wartosci 5 V oraz 3
V mozna tatwo wybrac¢ za pomocg zworek na ptytce, natomiast inna, niestandardowg wartos¢ napiecia nalezy doprowadzi¢
do styku VIO. Modut transceivera jest wyposazony w diody sygnalizujagce poprawne zasilanie oraz komunikacje.
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Podstawowe parametry

Transceiver magistrali CAN, kompatybilny z CAN 2.0 oraz CAN FD

Bazuje na uktadzie MCP2542FD

Komunikacja poprzez interfejs szeregowy z sygnatami RX oraz TX

Poziom napiecia interfejsu szeregowego mozna ustawi¢ w zakresie 1,7...5V
Dodatkowe wejscie VIO okreslajace poziom napiecia interfejsu szeregowego
Predkos¢ komunikacji (bit rate): 14,4 kbps...8 Mbps

Zasilanie 5V, 100 mA

Dotgczany rezystor terminujacy 120 Q

Diody LED sygnalizujace poprawne zasilanie oraz komunikacje

Linie magistrali CAN dotgczane poprzez ztacze Phoenix MC 3,81 mm
Wymiary ptytki 61x20 mm, wysokos¢ ok. 12 mm
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Wyposazenie standardowe

Kod Opis

KAmod CAN-TXRX|Zmontowany i uruchomiony modut




Schemat elektryczny
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Ztacze sterujace

Ztacze Funkcja

J1 * Wyprowadzone sygnaty sterujgce C-RX, C-TX
Szpilki goldpin 1x6, 2,54 mm |+ Wejscie VIO okreslajace poziom napiecia interfejsu szeregowego

Ztacze sterujace zawiera szeregowe wejscie danych oraz szeregowe wyjscie. Poziom napiecia tych sygnatéw moze miec
dowolng wartos¢ z zakresu 1,7...5 V, co umozliwia bezpieczng wspdtprace z wieloma systemami, takimi jak Arduino,
Raspberry, SMT32 czy SomLabs.

KAmod CAN-TXRX nie jest kontrolerem magistrali CAN i nie formuje odpowiednich ramek danych zgodnych ze standardem
CAN. Dane w odpowiednim formacie musza trafi¢ na wejscie szeregowe modutu z uktadu sterujgcego - np. mikrokontrolera
ze zintegrowanym kontrolerem CAN.

Funkcje poszczegdlnych szpilek sg nastepujace:

szpilka nr 1 - masa sygnatéw sterujgcych/zasilania;

szpilka nr 2 - C-RX, wyjscie szeregowe danych odczytanych z magistrali CAN;

szpilka nr 3 - C-TX wejscie szeregowe danych, ktére trafig na magistrale CAN;

szpilka nr 4 - VIO, wejscie zasilania okreslajgce poziom napiecia na liniach C-RX i C-TX. Dopuszczalny zakres
tol1,7..5V;

e szpilka nr 5 - masa sygnatdw sterujacych/zasilania;

e szpilka nr 6 - gtéwne wejscie zasilania o napieciu 5 V.
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Wybor poziomu napiecia interfejsu szeregowego

Ztacze Funkcja

J2 - VIO SEL
Szpilki goldpin 2x3, 2,54 mm

* Wybdr poziomu napiecia na liniach interfejsu szeregowego C-RX, C-TX

Ztacze VIO SEL pozwala wybrac 1 z 3 wartosci poziomu napiecia na liniach interfejsu szeregowego:

e pozycja nr 1 oznaczona ,5 V" - zwarcie szpilek 1-2 oznacza, ze szeregowy interfejs sterujacy jest dostosowany
do napiecia 5V, czyli napiecia zasilania;

® pozycja nr 2 oznaczona ,3V3" - zwarcie szpilek 3-4 oznacza, ze szeregowy interfejs sterujacy jest
dostosowany do napiecia 3,3 V, ktére jest dostarczane ze zintegrowanego na ptytce stabilizatora napiecia;

e pozycja nr 3 oznaczona ,EXT" - zwarcie szpilek 5-6 oznacza, ze szeregowy interfejs sterujacy jest
dostosowany do napiecia doprowadzonego do styku VIO ztacza sterujgcego J1.
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Ztacze magistrali CAN

Ztacze Funkcja

J3 - CAN
Phoenix MC3,81 mm

* Ztacze magistrali CAN

Ztgcze magistrali CAN zawiera 3 styki: CANL, CANH oraz GND. Ich rozmieszczenie jest dobrze opisane na ptytce modutu.
Kazdy styk nalezy dofaczy¢ do magistrali CAN zgodnie z oznaczeniem. Sygnat GND powinien by¢ dotgczony do wspdinej
masy zasilania urzadzen potaczonych magistralg CAN.
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Przebiegi napie¢ na magistrali CAN pokazuje ponizszy rysunek:

Wartosé Przebiegi napiecia na magistrali CAN
napigcia [V] (ISO 11898-2)
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Dotaczenie rezystora terminujacego

Ztacze Funkcja

Ja

Szpilki goldpin 1x3, 2,54 mm * Dotaczenie rezystora terminujgcego 120 Q

Urzadzenia w magistrali CAN, jak sama nazwa wskazuje, sg potgczone w topologii magistrali. Jest to jedna szyna, bez
rozgatezien, w ktérej mozna wskaza¢ dwa konce. Kazdy koniec magistrali powinien by¢ wyposazony w terminator magistrali
- w przypadku magistrali CAN jest to rezystor o wartosci 120 Q. Na ptytce modutu znajduje sie odpowiedni rezystor, ktdéry
mozna dotgczy¢ poprzez odpowiednie ustawienie zworki J4:

e zwarcie szpilek 1-2, tak, jak na ponizszym rysunku, oznacza, ze rezystor terminujacy 120 Q jest dotagczony
pomiedzy liniami CANL i CANH;
e zwarcie szpilek 2-3, lub usuniecie zworki powoduje odtaczenie rezystora terminujgcego.
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Zasilanie
Ztacze Funkcja
)1 » Wejscie zasilania
Szpilki goldpin 1x6, 2,54 mm

KAmod CAN-TXRX wymaga zasilania napieciem statym o wartosci z zakresu 4,5...5,5 V. Zasilanie nalezy dotgczy¢ do szpilek
5 6 ztacza sterujgcego J1:

e szpilka nr 5 - masa sygnatéw sterujacych/zasilania;
e szpilka nr 6 - gléwne wejscie zasilania o napieciu 5 V.
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Sygnalizacja

Diody LED Funkcja

RX * RX - sygnalizacja odczytu danych z magistrali CAN
TX * TX - sygnalizacja nadawania danych na magidtrale
VIO * VIO - sygnalizacja napiecia interfejsu szeregowego

Diody LED RX i TX sygnalizuja stan aktywny - czyli niski stan logiczny (stan dominujacy na magistrali CAN), odpowiednio na
wyjsciu i wejsciu szeregowym - C-RX i C-TX. W przypadku przesytania danych na magistrale, bedg migaty obie diody - TX
oraz RX, poniewaz dane sg jednoczesnie odczytywane przez transceiver.

Przy napieciu VIO nizszym niz 2,5 V diody sygnalizacyjne VIO, RX, TX moga $wieci¢ bardzo stabym swiattem, lub moga nie
$wieci¢ wcale. Pomimo tego modut bedzie dziatat prawidto.
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Wymiary

Wymiary modutu transceivera KAmod CAN-TXRX to 61x20 mm, i wysokos¢ ok. 12 mm.
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Linki

e Karta katalogowa uktadu MCP2542FD
o Artykut na portalu MIKROKONTROLER.pl "Interfejs komunikacyjny CAN: podstawy"
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https://wiki.kamamilabs.com/images/c/c4/MCP2542FD.pdf
https://mikrokontroler.pl/2013/06/10/interfejs-komunikacyjny-can-podstawy/

BTC Korporacja
05-120 Legionowo
ul. Lwowska 5

tel.: (22) 767-36-20

faks: (22) 767-36-33
"bte i
sprzedaz@kamami.pl

https://kamami.pl

Zastrzegamy prawo do wprowadzania zmian bez uprzedzenia.

Oferowane przez nas ptytki drukowane moga sie rézni¢ od prezentowanej w dokumentacji, przy czym zmianom nie ulegaja
jej wtasciwosci uzytkowe.

BTC Korporacja gwarantuje zgodnos$¢ produktu ze specyfikacja.

BTC Korporacja nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek szkody powstate bezposrednio lub posrednio w wyniku uzycia
lub nieprawidtowego dziatania produktu.

BTC Korporacja zastrzega sobie prawo do modyfikacji niniejszej dokumentacji bez uprzedzenia.
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